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(57) Abstract: The invention relates to a method for controlling the distance 
of a first vehicle in relation to another preceding vehicle. According to said 
method, vehicle state variables and characteristics, in addition to the distance 
and the vehicle speed of at least one other vehicle in the vicinity are detected 
and the distance to the other vehicle and the speed of the first vehicle is ad- 
justed to permitted threshold values. To increase driving security, the speed 
of the first vehicle and/or its desired distance from the other vehicle directly 
preceding it is/are determined as a function of the vehicle speed of at least one 
other vehicle driving in.a laterally offset manner and/or of the distance between 
several other vehicles driving in a laterally offset manner. 

(57) Zusammenfassung: Bei einem Verfahren zur Regelung des Abstandes 
eines Fahrzeugs zu einem vorausfahrenden Fremdfahrzeug werden Fahrzeug- 
ZustandsgroBen und Fahrzeug-KenngroBen sowie der Abstand und die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit von mindestens einem umgebenden Fremdfahrzeug er- 
fasst und der Abstand zum Fremdfahrzeug und die Eigengeschwindigkeit des 
Fahrzeugs auf zulassige Grenzwerte eingestellt. Zur Erhohung der Fahrsicher- 
heit werden die Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs und/oder der Sollabst- 
and zu dem direkt vorausfahrenden Fremdfahrzeug als Funktion der Fahrzeug- 
geschwindigkeit zumindest eines seitlich versetzt fahrenden Fremdfahrzeugs 
und/oder des Abstandes zwischen mehreren seitlich versetzt fahrenden Fremd- 
fahrzeugen bestimmt. 
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Verfahren zur Abstandsregelung eines Fahrzeugs zu einem vo- 
rausf ahrenden Fremdf ahrzeug und Abstandsregelsystem 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Abstandsregelung 
eines Fahrzeugs und ein Abstandsregelsystem nach dem Ober- 
begriff des Anspruches 1 bzw. 16. 

Bei derartigen Abstandsregelsystemen kann in Abhangigkeit 
der Absolutgeschwindigkeit des Fahrzeugs sowie des Abstands 
zu einem unmittelbar vorausf ahrenden Fahrzeug selbsttatig 
eine vom Fahrzeug einzuhaltende Zielgeschwindigkeit ermit- 
telt werden, die vom nachf olgenden Fahrzeug nicht iiber- 
schritten werden darf. Ausgehend von der berechneten Ziel- 
geschwindigkeit und gegebenenf alls weiteren aktuellen Fahr- 
zeugzustandsgroften werden in dem Regelsystem Stellsignale 
erzeugt, mittels denen der Motor, das Getriebe und/oder die 
Bremseinrichtung des Fahrzeugs zur Einhaltung der Zielge- 
schwindigkeit eingestellt werden. Zur Bestimmung der Ziel- 
geschwindigkeit wird uber eine f ahrzeugeigene Messeinrich- 
tung der Abstand zwischen dem Fahrzeug und dem vorausfah- 
renden Fahrzeug ermittelt. Ein derartiges Abstandregelsys- 
tem ist beispielsweise in der DE 42 09 047 CI beschrieben 
worden . 

Der Einstellung der Geschwindigkeit wird iiblicherweise der 
Relativabstand bzw. die Relativgeschwindigkeit zum unmit- 
telbar vorausf ahrenden Fahrzeug zu Grunde gelegt. Insbeson- 
dere bei Fahrten auf mehrspurigen Stralien ist jedoch zu be- 
rucksichtigen, dass auf Grund unterschiedlicher Kolonnenge- 
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schwindigkeiten auf den verschiedenen Fahrspuren bei akti- 
viertem Abstandsregelsystem die Fahrzeuggeschwindigkeit ho- 
her sein kann als die Kolonnengeschwindigkeit auf der be- 
nachbarten Fahrspur, mit der Folge, dass der Fahrer manuell 
die Fahrzeuggeschwindigkeit reduzieren muss, urn ein unbeab- 
sichtigtes Uberholen auf der rechten Fahrspur zu verhin- 
dern . 

Ein weiteres Problem kann bei einem Spurwechsel auftreten, 
falls der Abstand nach vollzogenem Spurwechsel zu dem nun- 
mehr auf der neuen Fahrspur direkt vorausf ahrenden Fahrzeug 
grofier ist als der Abstand zum vorausf ahrenden Fahrzeug auf 
der bisherigen Fahrspur. Die zulassige Fahrzeuggeschwindig- 
keit kann vorn Abstandsregelsystem unter Umstanden selbstta- 
tig erhoht werden wodurch ebenfalls die Gefahr des Uberho- 
lens auf der rechten Fahrspur entstehen kann. 

Der Erfindung liegt das Problem zugrunde, die Fahrsicher- 
heit in Fahrzeugen mit selbststandiger Abstandseinhaltung 
zu verbessern. 

Dieses Problem wird erf indungsgemaft bei einem Verfahren mit 
den Merkmalen des Anspruches 1 und bei einem Abstandsregel- 
system mit den Merkmalen des Anspruches 16 gelost. 

GemaiS dem neuartigen Verfahren werden die Eigengeschwindig- 
keit des Fahrzeugs und/oder der Sollabstand zu dem direkt 
vorausf ahrenden Fremdf ahrzeug, welches sich auf der glei- 
chen Fahrspur befindet, als Funktion der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit zumindest eines seitlich versetzt fahrenden Fremd- 
fahrzeugs und/oder des Abstandes zwischen mehreren seitlich 
versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugen bestimmt. Bei der Be- 
stimmung der Sollwerte fur den Abstand und die Eigenge- 
schwindigkeit werden die Geschwindigkeiten und die Abstande 
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der Fahrzeuge auf den benachbarten Fahrspuren berucksich- 
tigt, wobei vorteilhaft Durchschnittsgeschwindigkeiten und 
Durchschnittsabstande aus einer Mehrzahl von Einzelmessun- 
gen ermittelt werden, urn eine gleichmaflige, stetige Anpas- 
sung des Abstandes und der Eigengeschwindigkeit sicher zu 
stellen . 

Die Abstande zwischen seitlich versetzt fahrenden Fahrzeu- 
gen werden beispielsweise durch Messung der Geschwindigkei- 
ten aufeinander folgender Fremdf ahrzeuge sowie der Messung 
des zeitlichen Abstandes, mit welchem die aufeinander fol- 
genden Fremdf ahrzeuge am eigenen Fahrzeug vorbei fahren, 
ermittelt . 

Der Sollabstand zwischen dem eigenen Fahrzeug und dem di- 
rekt voraus fahrenden Fahrzeug kann fur den Fall, dass der 
Abstand zwischen mindestens zwei seitlich versetzt fahren- 
den Fremdf ahrzeugen geringer ist als der aktuell einge- 
stellte Sollabstand, auf den Abstand zwischen den seitli- 
chen Fremdf ahrzeugen verringert werden, wobei zweckmafiig 
aus Sicherheitsgrunden ein vorgebbarer Mindestwert einzu- 
halten ist, der f ahrerindividuell eingestellt werden kann, 
jedoch eine f ahrerunabhangige Untergrenze nicht unter- 
schreiten darf. Ebenfalls aus Sicherheitsgrunden kann es 
angezeigt sein, den Sollabstand nur fur den Fall zu verrin- 
gern, dass die Relativgeschwindigkeit zwischen dem Fahrzeug 
und einem umgebenden Fremdf ahrzeug unterhalb eines vorgeb- 
baren Grenzwerts liegt. 

Uber diese Abstandseinstellung kann der Abstand zum voraus 
fahrenden Fahrzeug an die Abstande zwischen den seitlichen 
Fahrzeugen, die sich auf benachbarten Spuren befinden, an- 
gepasst werden. Dies ist auch fur den Fall moglich, dass 
der Abstand zwischen mindestens zwei seitlich versetzt fah- 
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renden Fremdf ahrzeugen groJier ist als der aktuell einge- 
stellte Sollabstand des Fahrzeugs zum direkt vorausf ahren- 
den Fremdfahrzeug, indem der Sollabstand auf den Abstand 
zwischen den seit lichen Fremdf ahrzeugen vergroftert wird. 

Vorteilhaft wird bei der selbsttatigen Abstandseinhaltung 
die Fahrzeuggeschwindigkeit eines seitlich versetzt fahren- 
den Fremdf ahrzeugs dadurch berucksichtigt , dass die maximal 
zulassige Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs auf die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit des seitlich versetzten Fremdf ahrzeugs 
begrenzt wird. Hierbei wird insbesondere die Fahrzeugge- 
schwindigkeit des nachstliegenden, seitlich versetzten 
Fremdf ahrzeuges als maximal zulassige Hochstgeschwindigkeit 
vorgegeben. Zweckmafiig werden hierbei nur Fremdf ahrzeuge 
berucksichtigt, welche sich in Bezug auf das Fahrzeug in 
einer bestimmten, vorgegebenen seitlichen Richtung befin- 
den, wobei in Landern mit Rechtsverkehr vorteilhaft ledig- 
lich die sich auf der linken Seite des Fahrzeugs befindli- 
chen Fahrzeuge, in Landern mit Links verkehr dagegen ledig- 
lich die sich auf der rechten Seite des Fahrzeugs befindli- 
chen Fremdf ahrzeuge berucksichtigt werden. Hierdurch kann 
unterschiedlichen nationalen Verkehrsregeln Rechnung getra- 
gen werden, urn zu verhindern, dass das Fahrzeug in regel- 
widriger Weise seitlich versetzt fahrende Fahrzeuge auf be- 
nachbarten Fahrspuren uberholt. 

Die Begrenzung der Fahrzeug-Eigengeschwindigkeit auf die 
Geschwindigkeit des seitlich versetzt fahrenden Fremdfahr- 
zeuges kann sowohl fur den Fall angewandt werden, dass das 
Fahrzeug einen Spurwechsel von einer Fahrbahn auf die 
nachste, seitlich angrenzende Fahrbahn durchfuhrt als auch 
fur den Fall greifen, dass das Fahrzeug ohne Spurwechsel 
mittels des Abstandsregelsystem dem vorausf ahrenden Fahr- 
zeug folgt und sich auf der angrenzenden Fahrspur in glei- 
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cher Fahrtrichtung weitere Fahrzeuge befinden. Im ersten 
Fall - bei einem Spurwechsel des Fahrzeugs - wird zunachst 
der Spurwechsel anhand des Lenkradeinschlages Oder anhand 
einer entsprechenden Veranderung der Absolutposition des 
Fahrzeugs detektiert, insbesondere uber ein Positionsbe- 
stimmungssystem wie z. B. GPS (Global Positioning System), 
wobei im Moment des Spurwechsels die Fahrzeuggeschwindig- 
keit des unmittelbar vorausf ahrenden Fremdf ahrzeuges auf 
der gleichen Fahrspur ermittelt und als Maximalgeschwindig- 
keit gespeichert wird. Nach vollzogenem Spurwechsel wird 
die Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs auf die abgespei- 
cherte Maximalgeschwindigkeit begrenzt, so dass das Fahr- 
zeug auf der neuen Fahrspur die Fremdf ahrzeuge auf der bis- 
herigen Fahrspur nicht uberholen kann. Hierbei kann wieder- 
um die Richtung des Spurwechsels berucksichtigt werden, in- 
dem eine Begrenzung der Eigengeschwindigkeit nur fur den 
Fall durchgefuhrt wird, dass der Spurwechsel in eine be- 
stimmte Richtung vollzogen wird, in Gegenrichtung dagegen 
eine Begrenzung ausgeschlossen wird, urn eine selbsttatige 
Erhdhung der Eigengeschwindigkeit zur Durchfuhrung eines 
regelkonf ormen Uberholmanovers zu ermoglichen. 

Die Begrenzung der Eigengeschwindigkeit kann aber auch un- 
abhangig von einem Spurwechsel bei einem auf einer Fahrspur 
verbleibenden Fahrzeug vorteilhaft sein. In diesem Fall 
wird nicht nur der Abstand und die Geschwindigkeit des un- 
mittelbar geradeaus vorausf ahrenden Fremdf ahrzeugs, sondern 
auch die Fahrzeuggeschwindigkeit eines vorausf ahrenden, je- 
doch seitlich versetzten Fremdf ahrzeugs berucksichtigt und 
die Fahrzeuggeschwindigkeit des seitlich versetzten Fremd- 
f ahrzeugs als Maximalgeschwindigkeit vorgegeben. 

Es kann zweckmafiig sein, Kriterien fur die Aufhebung der 
Begrenzung auf die Maximalgeschwindigkeit vorzusehen, bei- 
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spielsweise einen vorzugebenden oder zu ermittelnden Min- 
destzeitraum, nach dessen Ablauf die Begrenzung aufgehoben 
wird. 

Gemaft einer weiteren vorteilhaf ten Ausgestaltung ist vorge- 
sehen, dass der Abstand zum unmittelbar vorausf ahrenden 
Fremdfahrzeug, welches sich auf der gleichen Fahrspur be- 
findet, ermittelt wird und selbsttatig auf einen zulassigen 
Minimal-Sollabstand verkurzt wird, welcher unter Sicher- 
heitsaspekten bei Berucksichtigung der Verkehrssituation, 
insbesondere angepasst an die Absolutgeschwindigkeit des 
Fahrzeuges, vertretbar ist. Es soil hierdurch die Situation 
vermieden werden, dass ein vom Fahrer eingestellter Ab- 
stand, welcher uber das Abstandsregelsystem eingehalten 
werden soil und welcher gro/Jer ist als der zulassige Mini- 
mal~Sollabstand, zu Situationen fiihrt, in denen Fahrzeuge 
in die Liicke zwischen dem Fahrzeug und dem vorausf ahrenden 
Fremdf ahrzeug einscheren, was unter Umstanden zu Gefahren- 
situationen fuhren kann. Daruber hinaus bietet dieses Ver- 
fahren den Vorteil, dass Kolonnenf ahrten mit maximal mogli- 
cher Fahrzeugdichte unter Einhaltung der relevanten Sicher- 
heitskriterien durchgefuhrt werden konnen. Dieses Verfahren 
kann gegebenenf alls auch unabhangig von seitlich versetzt 
f ahrenden Fremdf ahrzeugen durchgefuhrt werden. 

Das erf indungsgemalie Abstandsregelsystem umfasst eine Mess- 
einrichtung zur Erfassung der Fahr zeug-Zustandsgr 6Uen 
sowie -KenngroJben des Eigenf ahrzeugs sowie zur Erfassung 
von Position und Fahrzeuggeschwindigkeit mindestens eines 
Fremdf ahrzeugs , eine Regel- und Steuereinheit , der als Ein- 
gangssignale die Zustands- und KenngroBen des Eigenf ahrzeu- 
ges sowie Abstand und Fahrzeuggeschwindigkeit des Fremd- 
fahrzeugs zufuhrbar sind und in der gemafi einer hinterleg- 
ten Regelstrategie Stellsignale erzeugt werden, welche 
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Fahrzeug-Stelleinrichtungen zur Einstellung des zulassigen 
Abstandes zum vorausf ahrenden Fremdf ahrzeug zugefiihrt wer- 
den. Die Messeinrichtung umfasst zweckmaftig Mittel zur Mes- 
sung der Fahrzeuggeschwindigkeit eines seitlich versetzt 
f ahrenden Fahrzeuges, wobei die Eigengeschwindigkeit des 
Fahrzeugs und/oder der Sollabstand zu dern direkt vorausfah- 
renden Fremdf ahrzeug als Funktion der Fahrzeuggeschwindig- 
keit eines seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugs 
und/oder des Abstandes zwischen mehreren seitlich versetzt 
fahrenden Fremdf ahrzeugen bestimmbar ist. 

Weitere Vorteile und zweckmaftige Ausfuhrungen sind den wei- 
teren Anspruchen, der Figurenbeschreibung und den Zeichnun- 
gen zu entnehmen. Es zeigen: 

Fig. 1 eine Draufsicht auf ein Fahrzeug mit Abstandsre- 
gelsystem, wobei das Fahrzeug sich auf einer 
mehrspurigen Strafie mit einer Mehrzahl seitlich 
und direkt vorausf ahrender Fremdf ahrzeuge befin- 
det , 

Fig. 2 ein Ablauf diagramm mit dem Verfahren zur Ab- 
standsregelung im Falle eines Spurwechsels nach 
rechts . 

In Figur 1 ist eine Strafienverkehrsituation auf einer mehr- 
spurigen Strafie mit einer Mehrzahl von in eine Fahrtrich- 
tung weisenden Fahrspuren 2a, 2b und 2c aufgezeigt, auf de- 
nen sich jeweils eine Mehrzahl von Fahrzeugen befinden, 
welche sich in Kolonnenf ahrt bewegen. Ein Fahrzeug 1, wel- 
ches sich auf der mittleren Fahrspur 2b der Strafie bewegt, 
ist mit einem Abstandsregelsystem ausgestattet, welches 
ein teilautonomes Fahren ermoglicht und insbesondere in 
Abhangigkeit diverser Fahrzeug-Zustandsgrolien und 
Parameter sowie aufierer Bedingungen einen definierten Ab- 
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stand zu einem unmittelbar vorausf ahrenden, sich auf der 
gleichen Fahrspur 2b befindlichen Fremdf ahrzeug 3 selbstta- 
tig einhalt. Der Abstand zwischen dem Fahrzeug 1 und dem 
direkt vorausf ahrenden Fremdf ahrzeug 3 darf hierbei einen 
Mindestabstand nicht unterschreiten, welcher in Abhangig- 
keit der Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs 1 und gegebe- 
nenfalls auch weiterer Bedingungen, beispielsweise Umwelt- 
bedingungen, im Abstandsregelsystem des Fahrzeugsregelsys- 
tem des Fahrzeugs 1 ermittelt wird. 

Das Fahrzeug 1 ist mit einer Abstands-Messeinrichtung aus- 
gestattet, liber die der Abstand d zum direkt vorausf ahren- 
den Fahrzeug 3 messbar ist- Die Abstands-Messeinrichtung 
ermoglicht es aufierdem, Fahrzeuge 4 und 5 zu erfassen, wel- 
che sich ebenfalls vor dem Fahrzeug 1 befinden, jedoch auf 
den benachbarten Fahrspuren 2a bzw. 2c links und rechts der 
mittleren Fahrspur 2b des Fahrzeugs 1 fahren. Der Abstand 
zu dem auf der linken Fahrspur 2a befindlichen Fahrzeug 4 
ist mit di bezeichnet, der Abstand zu dem auf der rechten 
Fahrspur 2c befindlichen Fahrzeug 5 mit d r . Der Abstands- 
vektor zum linken Fahrzeug 4 schlieftt gegenuber der Langs- 
mittelachse des Fahrzeugs 1 einen Winkel ein; entsprechen- 
des gilt ftir den Abstands vektor , der zu dem auf der rechten 
Fahrspur 2c f ahrenden Fahrzeug 5 gerichtet ist. Anhand des 
Winkeleinschlusses zwischen den Abstandsvektoren zu den 
seitlich versetzt fahrenden Fahrzeugen auf benachbarten 
Fahrspuren gegeniiber der Langsmittelachse des Fahrzeugs 1 
kann eindeutig festgestellt werden, ob eines der vorausfah- 
renden Fremdf ahrzeuge 3, 4 und 5 sich auf der gleichen 
Fahrspur 2b wie das Fahrzeug 1 befindet oder seitlich ver- 
setzt ist. Im Falle einer seitlichen Versetzung kann die 
Richtung der Seitenverset zung festgestellt werden. 

Zweckmafiig sind uber die Abstandsmesseinrichtung auch Fahr- 
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zeuge detektierbar , welche sich in Fahrtrichtung gesehen 
hinter dem Fahrzeug 1 befinden. Auch nach hinten konnen so- 
wohl unmittelbar auf der gleichen Fahrspur 2b hinter dem 
Fahrzeug fahrende Fahrzeuge als auch seitlich versetzte, 
auf den Fahrspuren 2a bzw. 2c fahrende Fahrzeuge ermittelt 
werden. Insbesondere im Falle iiberholender oder auffahren- 
der Fahrzeuge kann es zweckmafiig sein, die Eigengeschwin- 
digkeit des Fahrzeugs 1 zu begrenzen, vorteilhaft auf den 
Wert des im Moment des Auffahrens bzw. Uberholens festge- 
stellten Momentanwert der Eigengeschwindigkeit , und/oder 
dem Fahrer eine Warnung iiber die auffahrenden bzw. iiberho- 
lenden Fahrzeuge anzuzeigen. 

Dem Ablauf diagramm nach Figur 2 ist ein Anwendungsf all des 
Verfahrens zur Abstandsregelung zu entnehmen. In einem ers- 
ten Verfahrensschritt 6 wird zunachst iiber die fahrzeugei- 
gene Abstands-Messeinrichtung der Abstand zum unmittelbar 
vorausfahrenden, sich auf der gleichen Fahrspur befindli- 
chen Fremdf ahrzeug gemessen. Die Abstandsmessung kann hier- 
bei mit Hilfe einer Radareinrichtung, einer Infrarotein- 
richtung oder iiber optische Systeme durchgefiihrt werden, 
welche eine Kamera zur optischen Erfassung des Fremdfahr- 
zeugs und ein Bildverarbeitungssystem zur Auswertung des 
Bildes umf assen kann . 

Nach der Messung des Abstandes wird in einem folgenden Ver- 
fahrensschritt 7 eine Abstandsregelung und gegebenenf alls 
auch eine Geschwindigkeitsregelung durchgefiihrt. Hierzu 
wird zunachst ein Mindestabstand dn^n ermittelt , welcher aus 
Sicherheitsgrunden nicht unterschritten werden darf. Der 
Mindestabstand hangt hierbei insbesondere von der abso- 

luten Hohe der Eigengeschwindigkeit v des Fahrzeugs ab. 
Zweckmafiig wird der Abstand auf einen Sollabstand eingere- 
gelt, welcher nicht kleiner ist als der Mindestabstand dmi n 
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und beispielsweise vom Fahrer vorgegeben werden kann. Falls 
vom Fahrer kein gewiinschter Abstand vorgegeben wird, kann 
der tatsachliche Abstand d auf den Mindestabstand dndn ein- 
geregelt werden. 

Als weitere Bedingung kann beriicksichtigt werden, dass die 
tatsachliche Eigengeschwindigkeit v des Fahrzeugs eine Ma- 
ximalgeschwindigkeit v max nicht uberschreiten darf. Falls 
die zulassige Maximalgeschwindigkeit kleiner ist als 

die tatsachliche Fahrzeuggeschwindigkeit des direkt voraus- 
fahrenden Fahrzeuges, so hat diese Bedingung fur die Ein- 
stellung der Fahrzeuggeschwindigkeit Prioritat vor der Re- 
gelung des Abstandes; in diesem Fall wird die tatsachliche 
Eigengeschwindigkeit v auf die Maximalgeschwindigkeit v max 
begrenzt, auch wenn bei dieser Eigengeschwindigkeit v der 
gewunschte Abstand zum vorausf ahrenden Fahrzeug nicht ein- 
zuhalten ist. 

Die Maximalgeschwindigkeit v max kann beispielsweise aus Te- 
lematiksystemen ermittelt werden. Es ist aber auch moglich, 
die Maximalgeschwindigkeit f ahr zeugspezif isch vorzugeben, 
beispielsweise urn ein Uberschreiten der zulassigen Hochst- 
geschwindigkeit der aktuell aufgezogenen Fahrzeugreif en zu 
vermeiden. Die Maximalgeschwindigkeit kann auch vom Fahrer 
beeinflusst und vorgegeben werden. Daruber hinaus ist es 
moglich, Umwelt- und sonstige auliere Einflusse, beispiels- 
weise das Wetter, in die Ermittlung der Maximalgeschwindig- 
keit v max einzubeziehen. 

Fur den Fall, dass keine Maximalgeschwindigkeit v max vorge- 
geben wird, muss bei der Abstands- und Geschwindigkeitsre- 
gelung keine Bedingung fur die Fahrzeuggeschwindigkeit er- 
fiillt werden, so dass unmittelbar der gewunschte Sollab- 
stand eingestellt werden kann. Der Sollabstand und gegebe- 
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nenfalls die Soll-Geschwindigkeit des Fahrzeugs werden 
durch die Erzeugung von Stellsignalen, die dem Motor, dem 
Getriebe und/oder der Fahrzeugbremse zugefuhrt werden, ein- 
gestellt . 

Im folgenden Verf ahrensschritt 8 wird f estgestellt , ob das 
Fahrzeug einen Spurwechsel durchfuhrt. Dies kann zum Einen 
anhand des Lenkradwinkels detektiert werden, indem der ak- 
tuelle Lenkradwinkel mit einem insbesondere geschwindig- 
keitsabhangigen Grenzwert verglichen wird und ein Spurwech- 
sel fur den Fall festgestellt wird, dass dieser Grenzwert 
uberschritten wird. Aus dem Vorzeichen des Lenkradwinkels 
kann aufierdem festgestellt werden, ob ein Spurwechsel auf 
die linke oder auf die rechte Fahrspur durchgefuhrt wird. 

Alternativ oder zusatzlich kann ein Spurwechsel auch mit- 
tels einer Posit ionsbestimmungseinrichtung, beispielsweise 
GPS, uber die die aktuelle Absolutposition des Fahrzeugs 
festgestellt werden kann, und eine digitale Karte, die ein 
Straiiennetz mit hinreichender Genauigkeit enthalt, bestimmt 
werden . 

Im folgenden Verf ahrensschritt 9 wird die Richtung des 
Spurwechsels abgefragt. Es kann hierdurch unterschiedliche 
nationalen Regelungen Rechnung getragen werden, urn zu ge- 
wahrleisten, dass nach einem Spurwechsel bei noch aktivier- 
ter oder wieder zu aktivierender Abstandsregelung vom Fahr- 
zeug kein rechtswidriger Uberholvorgang durchgefuhrt wird, 
beispielsweise durch Uberholen auf der rechten Fahrspur. 

In Verf ahrensschritt 9 wird abgefragt, ob ein Spurwechsel 
auf die rechte Fahrspur durchgefuhrt worden ist. Falls dies 
nicht der Fall ist, wird der Nein-Verzweigung entsprechend 
zum Beginn des Verfahrens zum ersten Verf ahrensschritt 6 
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zuruckgekehrt . In diesem Fall werden keine zusat zlichen 
Randbedingungen - resultierend aus dem Spurwechsel - fur 
die Eigengeschwindigkeit des Fahrzeugs fur die Abstands- 
und Geschwindigkeitsregelung vorgegeben. 

Falls jedoch ein Spurwechsel nach rechts festgestellt wor- 
den ist, wird der Ja-Verzweigung des Verf ahrensschrittes 9 
entsprechend zum darauf folgenden Verf ahrensschritt 10 
fortgefahren, gemaii dem die Geschwindigkeit des direkt vo- 
rausf ahrenden Fremdf ahrzeuges im Augenblick des Spurwech- 
sels ermittelt und als Maximalgeschwindigkeit v max abgespei- 
chert wird. Im Anschluss an den Verf ahrensschritt 10 wird 
wieder zum ersten Verf ahrensschritt 6 zuruckgekehrt und der 
gesamte Verf ahrensablauf von neuem durchlaufen, wobei im 
Verf ahrensschritt 7 , in welchem die Abstands- und Geschwin- 
digkeitsregelung durchgeftihrt wird, die Maximalgeschwindig- 
keit v max als Zusat z-Randbedingung berucksichtigt wird. 

Durch die Berucksichtigung der Fahrzeuggeschwindigkeit des 
Fremdf ahrzeugs als Maximalgeschwindigkeit v max soil sicher- 
gestellt werden, dass bei einem Spurwechsel auf die rechte 
Fahrspur das Fahrzeug bei aktivierter Abstandsregelung kei- 
nen rechtswidrigen Uberholvorgang auf der rechten Fahrspur 
durchfuhrt. Da die Eigengeschwindigkeit die Maximalge- 
schwindigkeit v max nicht uberschreiten kann, ist ein Uber- 
holvorgang auf der rechten Fahrspur ausgeschlossen. 

Es kann gegebenenf alls zweckmafiig sein, die Begrenzung auf 
die Maximalgeschwindigkeit Vmax nur fur einen bestimmten 
Zeitraum aufrecht zu erhalten, wobei dieser Zeitraum sowohl 
ein fest vorgegebener Zeitraum als auch ein variabel zu be- 
st irnmender Zeitraum sein kann. Es ist insbesondere vorteil- 
haft, eine Abbruchbedingung fur die Vorgabe der Maximalge- 
schwindigkeit vorzugeben, welche zweckmafiig darin besteht, 
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dass mittels der Messeinrichtung im Fahrzeug zusatzlich zur 
Geschwindigkeit des direkt vorausf ahrenden Fahrzeugs auch 
die Geschwindigkeit des seitlich versetzten, vorausf ahren- 
den Fahrzeuges gemessen wird und eine fortlaufende Anpas- 
sung der Maximalgeschwindigkeit entsprechend der Geschwin- 
digkeit des seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeuges 
durchgefuhrt wird. 
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Patentans p ruche 

1. Verfahren zur Regelung des Abstandes eines Fahrzeugs zu 
einem vorausfahrenden Fremdf ahrzeug, bei dem Fahrzeug- 
Zustandsgrolien und Fahrzeug-Kenngrofien sowie der Abstand 
und die Fahrzeuggeschwindigkeit von mindestens einem umge- 
benden Fremdf ahrzeug (3, 4, 5) erfasst werden und der Ab- 
stand zum Fremdf ahrzeug (3, 4, 5) und die Eigengeschwindig- 
keit (v) des. Fahrzeugs (1) auf zulassige Grenzwerte einge- 
stellt werden, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Eigengeschwindigkeit (v) des Fahrzeugs (1) 
und/oder der Sollabstand zu dem direkt vorausfahrenden 
Fremdf ahrzeug (3) als Funktion der Fahrzeuggeschwindigkeit 
zumindest eines seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugs 
(4, 5) und/oder als Funktion des Abstandes zwischen mehre- 
ren seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugen (4, 5) be- 
stimmt werden. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass fur den Fall, dass der Abstand zwischen mindestens 
zwei seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugen geringer 
ist als der aktuell eingestellte Sollabstand des Fahrzeugs 
(1) zum direkt vorausfahrenden Fremdf ahrzeug, der Sollab- 
stand auf den Abstand zwischen den seitlichen Fremdf ahrzeu- 
gen verringert wird. 
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3. Verfahren nach Anspruch 2, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass der Sollabstand nur bis auf einen vorgebbaren Mindest- 
wert verringert wird. 

4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass fur den Fall, dass der Abstand zwischen mindestens 
zwei seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugen groiier ist 
als der aktuell eingestellte Sollabstand des Fahrzeugs (1) 
zum direkt vorausf ahrenden Fremdfahrzeug, der Sollabstand 
auf den Abstand zwischen den seitlichen Fremdf ahrzeugen 
vergroBert wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass der Sollabstand nur bis auf einen vorgebbaren Maximal- 
wert vergrofiert wird. . 

6. Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 5, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass der Sollabstand nur fur den Fall verandert wird, dass 
die Relativgeschwindigkeit zwischen dem Fahrzeug und min- 
destens einem' umgebenden Fremdfahrzeug unter einem vorgeb- 
baren Grenzwert liegt. 
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7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Eigengeschwindigkeit (v) auf die Fahrzeuggeschwin- 
digkeit eines seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugs 
(4, 5) begrenzt wird. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass im Falle eines Spurwechsels die Eigengeschwindigkeit 
(v) des Fahrzeugs (1) auf einen vorgegebenen Geschwindig- 
keitswert begrenzt wird. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass im Falle eines Spurwechsels die Eigengeschwindigkeit 
(v) auf denjenigen Geschwindigkeitswert begrenzt wird, mit 
dem das Fahrzeug (1) unmittelbar vor dem Spurwechsel gefah- 
ren ist. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 7 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, 

- dass ein Spurwechsel des Fahrzeugs (1) detektiert wird, 

- dass im Moment des Spurwechsels die Fahrzeuggeschwindig- 
keit des auf der . gleichen Fahrspur vorausf ahrenden 
Fremdf ahrzeugs (3) ermittelt und als Maximalgeschwindig- 
keit (v max ) gespeichert wird, 

- dass die Eigengeschwindigkeit (v) des Fahrzeugs (1) nach 
vollzogenem Spurwechsel auf die Maximalgeschwindigkeit 
(v max ) begrenzt wird. 
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11. Verfahren nach Anspruch 10, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass eine Begrenzung der Eigengeschwindigkeit (v) des Fahr- 
zeugs (1) nur bei einem Spurwechsel in eine einzige, be- 
st immte Richtung durchgefuhrt wird. 

12. Verfahren nach einem der Anspruche 7 bis 11, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Fahrzeuggeschwindigkeit eines vorausf ahrenden, je- 
doch seitlich versetzt f ahrenden Fremdf ahrzeugs (4, 5) er- 
mittelt und als Maximalgeschwindigkeit (v ma x) fur die Eigen- 
geschwindigkeit des Fahrzeugs vorgegeben wird. 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 7 bis 12, 

dadurch gekennzeichn e t , 

dass die Begrenzung der Eigengeschwindigkeit (v) des Fahr- 
zeugs (1) auf die Maximalgeschwindigkeit (v max ) nach Ablauf 
eines vorgegebenen oder zu ermittelnden Mindestzeitraums 
aufgehoben wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 13, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Position des Fahrzeugs (1) in Absolut koordinaten 
bestimmt und die Relativposition des Fremdf ahrzeugs (3, 4, 
5) in Bezug auf das Fahrzeug (1) gemessen wird. 
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15. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 14, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass der Abstand (d) zum unmittelbar voraus fahrenden 
Fremdfahrzeug (3) ermittelt und fur den Fall, dass der tat- 
sachliche Abstand (d) grolier ist als ein einzuhaltender 
Mindestabstand zwischen Fahrzeug (1) und Fremdfahrzeug (3), 
selbsttatig auf den Mindestabstand verkurzt wird. 

16. Abstandsregelsystem fur ein Fahrzeug, insbesondere Ab- 
standsregelsystem zur Durchfiihrung des Verfahrens nach ei- 
nem der Anspruche 1 bis 15, mit einer Messeinrichtung zur 
Erfassung von Fahrzeug-Zustandsgroiien und Fahrzeug-Kenngro- 
ften sowie zur Erfassung von Position und Fahrzeuggeschwin- 
digkeit von mindestens einem umgebenden Fremdfahrzeug (3, 
4, 5), mit einer Regel- und Steuereinheit , in welcher in 
Abhangigkeit der Fahrzeug-Zustandsgroften und des Abstandes 
und der Fahrzeuggeschwindigkeit des mindestens einen umge- 
benden Fremdf ahrzeugs (3, 4, 5) gemali einer hinterlegten 
Regelstrategie Stellsignale erzeugbar sind, welche Stell- 
einrichtungen im Fahrzeug (1) zur Einstellung eines zulas- 
sigen Abstandes zum Fremdfahrzeug (3, 4, 5) bzw. einer zu- 
lassigen Eigengeschwindigkeit (v) des Fahrzeugs (1) zufuhr- 
bar sind, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Eigengeschwindigkeit (v) des Fahrzeugs (1) 
und/oder der Sollabstand zu dem direkt vorausf ahrenden 
Fremdfahrzeug (3) als Funktion der Fahrzeuggeschwindigkeit 
eines seitlich versetzt fahrenden Fremdf ahrzeugs (4, 5) 
und/oder des Abstandes zwischen mehreren seitlich versetzt 
fahrenden Fremdf ahrzeugen (4, 5) bestimmbar ist. 
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17. Abstandsregelsystem nach Anspruch 16, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Messeinrichtung eine Positionsbestimmungseinrich- 
tung zur Bestimmung der Absolutposition des Fahrzeugs (1) 
umfasst. 

18. Abstandsregelsystem nach Anspruch 17 , 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Messeinrichtung eine Radar-Messeinrichtung, eine 
Inf rarot-Messeinrichtung und/oder eine " Kamera mit Bildver- 
arbeitungssystem zur Messung von Relativgeschwindigkeit 
und/oder Relativabstand zum Fremdf ahrzeug (3, 4, 5) um- 
fasst. 
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Abstandsmessung: 

- Radar 

- Infrarot 

- Kamera/Bildverarbeitung 



Abstands- und Geschwindigkeits- 
regelung: 
d > d min 
v < v max 

Einstellung Motor, Getriebe, Bremse 
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Spurwechsel feststellen: 

- Lenkradwinkel 

- GPS/digitale Karte 
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